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(g) Systdme de s6curit6 pour v6hlcule automobae. 

(§) Syst^e de s^curit^ pour v6hicule automo- 
bile, comportant des moyens pour commander 
au moins un organe de s^cuiit^ en situation de 
retoumement du v^hlcde automobile, caract6- 
ris^ par ie fait qu*il comporte un gyrom^tre (10) 
mesurant la vitesse de rotation de roulis et des 
aco61^m§tres (11, 12, 13) et des moyens ileo 
troniques (9) pour trailer les signaux de ce 
gyrom^tre et des aoc^^rom^tres pour 
commander Factionnement de Torgane de 
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SYSTEME DE SECURITE POUR VEHICULE AUTOMOBILE 



La pr6sente invention a pour objel un systfeme de 
s6curil6 pour v6hlcule automobile comprenant des 
moyens pour commander au moins un organe de 
s6curit6 en situation de retoumement du v6hlcule. 

Pour des raisons de s6curH6 en cas de retoume- 
ment, on pr6volt un arceau de s6curit6 fixe et d6ploy6 
sur les v6hicules de ^pe coup6. Pour des raisons 
esthStiques, on cherche k dviter cet aroeau fixe. On 
a envisage de monter un arceau escamotable 
abaiss6 en position de repos. Cet arceau se met aulo- 
matiquement en position relev6e d6s Pamorce d'un 
retoumement 

.La pr^sente invention a pour but de foumir un 
syst6me de steuritd tfun organe de s6curit6 dont le 
pflotage perntet de discrlnyner, avec una bonne pre- 
cision, les cas de retoumement notamment ri6s aux 
ddrapages. 

Scion une caract^risfique, le systSme de s6curlt6 
comporte un gyromfelre mesurant la Vitesse de rota- 
tion de roulls et des acc6l6romfetrcs et des moyens 
eiectronlques pour traiter les signauxdecegyromdtre 
et des acc6l6iom6tr8s pour commander Tactlonne- 
ment de I'organe de stojrit^. 

Selon une caract^risttque, le syst^e comporte 
des moyens de traltement pour calculer le rapport 
d'acc6l6ration transversale sur raccSt^ration verti- 
cale et si ce rapport depose un seuil pr6d6termln6 
pour autoriser Tint^gration de la vitesse angulaire de 
roulis issue du gyrom^tre pendant une p6riode de 
temps pr6d6termin§e et si le signal resultant de rint6- 
gralion d6pose une valeur seuil pr6d6termin6e (SJ 
pour commander Padionnement de I'organe de s6cu- 
rit6. 

Selon une caract6ristique, le syst^me comporte 
des moyens de traitement pour calculer un module de 
racc6l6ratlon dans le plan du v6tiicule d partir des 
signaux d'acc6l6ration longitudinale et d'acc6i6ration 
transversale des acc6l6rom6tres si cetle vflleur 
d6passe un seuil pr6d6temiin6 pour autoriser rint6- 
gration de la vitesse angulaire de roulis issue du gyro- 
mfetre pendant une p^riode de temps pr6d6termln6e 
et si le signal resultant de I'int&gration dSpasse une 
valeur seuil pr6d6terminde (Sj) pour commander 
raclionnement de Torgane de s6curit6. 

Selon une caract^ristlque, la commando du sys- 
t^me de s^curit^ est actionn^e lors de forte valeur de 
la Vitesse de rotation de roulis du v6hlcu)e. 

Selon une caract6ristique, le syst^me comporte 
des moyens de traitement pour calculer un module de 
racc§16ration dans le plan du vihicule k partir des 
signaux tfaccfil^ration transversale et d'acc6i6ration 
longitudinale et si ce module d6passe un seuil pr6d6- 
termin6 (SJ pour commander Tactionnement de la 
command de Porgane de s6curlt6. 

Llnventton va maintenant 6tre ddcrite avec plus 



de d6tail en se r6f6rant d un mode de rfeallsation 
donne k titre d'exemple et repr6sent6 par les desslns 
annexe sur lesquds: 
5 - La figure 1 est une vue partielle d'un v6hicule 
6quip6 du disposiUf selon Tinvention. 

- La figure 2 est une vue en 61dvation du m6ca- 
nisme du dispositif, 

- La figure 3 est une vue de la ooiranande atsso- 
10 ci6e au dispositif, 

- La figure 4 est un schtoa fonctionnel de P^lec- 
tronique de pilotage du disposttir. 

- La figure 5 est un schema de la strategic de pilo- 



ts 



figure 6 est un schema de v6hicule en diff^ 
rentes situatbns de retoumement 
En se rSf^rant ^ la figure 1, le syst^ comprend 
deux organes de staml6 1. Ces organes sent des 
arceaus months pivotants autour d'axes longRudl- 
20 naux 2 du v6hicide sur des supports 3 fixto Iat6rale- 
ment & la caisse du v6hioule. II y a un aiceau par 
si&ge. 

En position de repos, ces arceaux sont replite 
dans la position A, derri&re les sieges k Pint^rieur de 

25 Penveloppe de caisse, lis prdsentent des moyens 
d*accrochage coopdrant avec des verrous 4. lis peu- 
ventsed6ployer, en pivotant,|usqu*ftce que les orga- 
nes d'acarochage viennent s'endencher dans les 
verrous 4. Dans la position d6ploy6e rep6r6e B, les 

30 arceaux assurent la s6curit6 des passagers. Cheque 
arceau d6bat derridre le si&ge dans un plan transver- 
sal vertical. 

Le mouvement de pivotement est donnd par des 
organes d'actlonnement par exemple des v^rlns 
35 pneumatiques 6 actionn6s chacun par du gaz haute 
pression contenu dans une cartouche 7. L*arriv6e du 
gaz sous pression dans le v6rin 6 est oontr616e par 
une vanne pyrotechnique 8 commandte par une unit6 
^lectronique 9. 
40 L'^lectronique 9 revolt les infonnations d*un gyro- 
m6tre 10 de mesure du roulis, d*un acc6l6ront6tre 11 
longitudinal, d'un acc6I6rom6tre 12 transversal, d'un 
acc6l6rom6tre ISverticaL 

Les signaux de mesure provenant des acc6l6ro- 
45 mfetres longitudinal et transversal 11 et 12 sont 
envoy6s k un drcutt de calcul 14 qui d^temnine un 
module d'acc^^ration dans le plan du v6hicule. Ce 
calcul est du type Kt (n)* ♦ Kl (rt?. Le siflnal du dreult 
14 est envoys d deux comparateurs 15 et25 qui ddter- 
50 minent si le signal ddpasse ou non les seuils S4 et Se 
prid^terminte. 

Les signaux provenant des acc6l6rom6tres trans-, 
versa! et vertical 12 et 13 sont envoy6s k un compa- 

rateur 16 determinant si le rapport 
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Les $ignaux de sortie des circuits 15 et 16 sont 
envoy^s par nnterm^diaiire d'un circuit OU 17 ^ un cir- 
cuit 18. 

Le signal du circuit 25 envoie un signal de valida- 
tion & une contfnande 24 par I'intenn^diaire d'un cir- 
cuit OU 23. 

Le signal provenantdu gyrom&tre d roulis 10 indi- 
que la vitesse anguiaire de roulis. Ce signal est 
envoys d un circuit dintdgration 19 assurantl'tnt^gra- 
tion du signal vitesse du gyrom^tre d rotdis 10 et d un 
comparateur 22. Le circuit dlntdgratkm 19 re^oit le 
signal dudrcult 18. 

L*int6gratlon du signal vitesse de roulis est assu- 
r^e par le circuit 19 pendant une pferiode de temps 
pr§d§tennin6e. Ce signal int§gr6 est envoy6 d un 
comparateur 20 qui, si le signal dSpasse un seua pr^ 
d6tennln6 Sj, envoie un signal de validation & une 
commande 24 par Hntennddiaire d'un circuit OU 23. 
Cette strat^gle penmet d'int^grer le signal vitesse de 
roulis pendant des p6riodes de temps finies, ce qui 
pennet de s'affranchir ainsi des proWfemes de derive 
dOs aux offsets. 

Le signal du gyrom^tre 10 est envoys d un 
comparateur 22 d6terminant si le signal d6passe un 
seuil pr6d4termin6 83. Le signal de sortie du compa- 
rateur 22 est envoys avec le signal du comparateur 20 
sur le circuit OU 23 cormnandant le dispositif 24 
d'actionnement du v6rin. 

Les diff^rents seuils et la p6riode de temps durant 
laquelle on autorise rint^gration sont d6finis en fonc- 
tion du v6hicule (structure, dynamlque). 

La commande ^lectronique du systdme tient 
compte des diverses situations de retoumement 

Si le seua Si esftd6pass6, c'est-Mire si te rapport 
acceleration transversale 12 sur accei6Tation verti- 
cale 13estsuperieurd ce seuil, rint^gration du signal 
du gyrom^tre 10 est r^alisee pendant ta p§riode de 
temps AT d^finie par le drcuit 18. Si la valeur de cette 
integrate est sup^rieure au seuil S2. le comparateur 
20 deidenche la commande du syst^me de security. 
Cette commande intervlenti en particulier» en cas de 
retoumement sur plan incline (figure 6A). Dans ce 
cas, le vecteur M9 sort du triangie de substentation du 
v6iiicule (triangie de substentation d^ftni par la hau* 
teur du centre de gravity et la demi-voie du vehicule. 

Ce cas peut aussi se produire en cas de d^ra* 
page suivi d'une reprise d'adh^rence ou d'un obstacle 
(figure 6C). Ce d^rapage peutse produire mdme sous 
foible acceleration transversale si le vehicule est sur 
un sol de falble adherence. 

Au moment de la reprise d'adherence ou du choc 
centre Tobstade, le rapport d'acceieration transver- 
sale sur acceteration verticale peut depasser le seuil 
Si etautoriserl'integrationdu signal Vitesse anguiaire 
du roulis 10. 

Si la valeur du module de Tacceieraton dans ie 
plan horizontal du vehicule donne par I'expression Kt 
{rjf * Kl (n? est superfeure au seuil S^, integration 



du signal dugyrometre 10estr6alis6e parle drcuit 19 
pendant la periode de temps AT definie par I drcuit 
18. Si la valeur de i'integraie depasse le seuil S2, le 
comparateur 20 dedenche la commande de Tarceau. 

5 Cette commande ihtervient dans les cas Blustres figu- 
res 6B, 60 dejd pris en compte dans le cas precedent 
Mais on fait intervenir la notion d'antidpation Interes- 
sante pour obtenir un meiiieur temps de r^ponse en 
comportement dynamlque du vehicule. 

10 Si la valeur de la vitesse anguiaire de roulis est 
superiaure au seuH S3, le comparateur 22 dedenche 
la commande de Tarceau. 

Si la valeur du module de racceieration dans le 
plan horizontal du vehicule est superieure au seuil Se, 

1$ on dedenche la commande de Tarceau. Cette 
commande intervient notamment en cas de choc late- 
ral violent 

Le systeme de securite pounait etre applique e 
d'autres organes de securite qu'un arceau de secu- 
20 rite. 

En resume, le dispositif eiedronlque dont le 
schema synoptique est donne figure 4, permetla mise 
e feu du verin lorsque Tune au molns des conditions 
sulvantes est realisee : 
25 - le module de Tacceieration dans le plan horizon- 
tal du vehicule est superieur au seuil S5, 
— ia Vitesse anguiaire de roulis est superieure au 
seuit S3. 

- Le module de I'acceieration dans le plan hori- 
30 zontal du vehicule est superieur au seuil S4 et 

Tangle de roulis est superieur au seuil S2, 

- le rapport acceleration transversale sur accele- 
ration verticale est superieure au seuil Sf et 
Tangle de roulis est superieur au seuO S2. 

35 

Revendications 

1. Systems de securite pour vehicule automobile. 

40 comportant des moyens pour commander au 
moins un organe de securite en situation de 
retoumement du vehicule automobile, caracte- 
rise par ie fait quil comporte un gyrometre (10) 
mesurant la vitesse de rotation de roillis et des 

45 acceierometres(1 1 , 12, 13) et des moyens eieo- 
tronlques (9) pour traitor les signaux de ce gyro- 
metre et des acceierometres pour commander 
i'actionnement de I'organe de securite. 

so 2. Systemeselonlarevendicationl.caracterisepar 
le fait qu^B comporte des moyens de traitement 
pour calculer le rapport d'acoeieration transver- 
sale sur racceieration verticale et si ce rapport 
depose un seuil predetermine pour autoriser 

55 Tintegration de la vitesse anguiaire de roulis issue 
du gyrometre (10) pendant une periode de temps 
predeterminee et si le signal resultant de i'inte- 
gration depose une valeur seu9 predetemrdnee 
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(82) pour commander racttonnement de Torgane 
destairitd. 

3. Syst&me selon.i'une quelconque des revehdica- 
tibns prMdenfes, caract6ris6 par le faJi quit 5 
comporte des moyens de traltement pour calculer 

un module de racc6I6ration dans le plan du v6hi- 
cule k partir des signaux d'acc^^ration longltudi- 
nale et d'acc6t6ration transversafe des 
acc6l6romdtres ei si cette valeur d^passe un 10 
seuQ pr6d6termin6 pour autoriser nnt6gration de 
la Vitesse angutaire de roulls issue du gyrom&tre 
(10) pendant une p^dlode de temps pr§d6terml- 
nde et $} Je sfgnal resultant de Hntdgratfon 
dSpasse une vateur seull pr6d6tefmln6e (S2) is 
pour contmander ractlonnement de I'organe de 
s^curitd. 

4. Syst&me selon I'une quelconque des revendlca- 
tions pF6c6dentes, caract6ris6 par le fatt que la 20 
oommande du systdme de stonttd est acttonn6e 

lors de forte valeur de la vttesse de rotation de 
roulis du v6hlcU!e. 

5. Syst^e seton la revend{cat!on 1 , caract^s^ par 25 
le fait quH comporte des moyens de traltement 
pour calculer un module de raoo6l6raQon dans te 
plan du v6hlcule & partir des signaux d'acc6l6r»' 

tion transvensate et d'acc^totion longltudinale 
et si ce module d^passe un seun prSd6termln6 30 
(Ss) pour commander Tactionnement de la 
oommande de Forgane de s6curit6. 

€. Syst^me selon Tune quelconques des revendlca- 
tions pr6c^entes, caract6ris6 par le fait que 35 
Torgane de stoirit6 est un arceau mobile de 
s^curitd. 

7. Systfeme selon la revendication 6, caract6ris6 par 

le fait que cet arceau (1) est mont6 pivotant 40 
autour d*un axe longitudinal (2) du vdhtcule et 
poite des moyens d'accrochage susceptibles de 
s'endencher dans un verrou. 

8. Syst&me selon I'une quelconque des revendica- 45 
tions 6 et 7, caract6ris6 par le fait qull comporte 
deux arceaux assodte chacun d un si^ge. 
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FIG. 3 
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I-PLAN INCLINE ( QUASI -STATIOUE ) 
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H.RETOURNEMENT SOUS ACCELERATION TRANSVERSALE 

FIG. 6b 
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